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Рис. 1. Стенд для испытания асинхронного двигателя  
в автоколебательном режиме:  
а – фото стенда; б – функциональная схема экспериментальной установки:  
1 – асинхронный электродвигатель; 2 – шкив; 3 – пружина 
В результате проведенных экспериментов были получены зависимости парамет-
ров колебательного движения (амплитуда и частота колебаний) от параметров элек-
тропитания (напряжения на обмотках двигателя) и нагрузки (жесткости пружин),  
а также энергетические параметры работы трехфазного асинхронного электродвигате-
ля в автоколебательном режиме (потребляемую из сети активную мощность, КПД, 
значение силы тока и т. д.). 
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Существующие способы создания колебательного (возвратно-поступательного) 
движения асинхронного электродвигателя и реализованные на их основе электро-
приводы [1] имеют низкие энергетические показатели. 
Коэффициент полезного действия для большинства способов создания колеба-
тельного движения находится в пределах 0,2–0,3, достигая 0,4–0,5 в режиме колеба-
тельного движения при механическом резонансе и круговом качающемся электро-
магнитном поле статора [2]. Объясняется это тем, что при нерезонансном режиме  
в колебательном движении ротора присутствует участок торможения противовклю-
чением ),( k  а при эллиптическом качающемся электромагнитном поле обратная 
составляющая уменьшает электромагнитный вращающий момент двигателя и созда-
ет дополнительные потери мощности. Имеется еще одна причина низкого КПД – 
высокое значение скольжения. Это, соответственно, вызывает значительные потери 
мощности в меди двигателя. Так, если в режиме механического резонанса, угловая 
частота вращения ротора достигает синхронной  
 ,sinmax tpp   ,2 kf  
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где ,1max p  pf /2 11   – синхронная угловая частота; kf  частота колебаний ва-
ла, то среднее за полупериод колебаний скольжение равно 0,636, а при наличии ме-
ханического фазового сдвига  k  может быть близко к 1. 
Предлагаются два новых способа создания колебательного движения асин-
хронного электродвигателя, отличающегося тем, что средним скольжением можно 
управлять, задавая его равным номинальному ,номср SS   или равным оптимальному 
расчетному для конкретного режима колебательного двигателя: 
1. Колебательный режим с импульсным питанием. Это режим механического 
резонанса с круговым качающимся электромагнитным полем статора, подпитка ме-
ханического колебательного контура активной энергией осуществляется при 
,номср SS   либо .оптср SS   
2. Колебательный режим с частотно-регулируемым электроприводом при по-
стоянном скольжении номSS   или .оптSS   В этом случае синхронная угловая час-
тота изменяется пропорционально угловой частоте вращения ротора. 
Разработаны схемы электроприводов на базе предлагаемых способов, опреде-
лены их основные технические характеристики. 
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Для поддержания высокой степени готовности к работе резервных электроге-
нераторов (РЭГ), находящихся в холодном резерве, необходимо периодически про-
водить регламентные испытания под нагрузкой. Требования к проведению таких ис-
пытаний определяются соответствующими ГОСТами и техническими условиями 
эксплуатации РЭГ. На практике испытания под нагрузкой в настоящее время прово-
дятся, в основном, двумя способами [1]–[3]:  
– нагружение через параллельную работу РЭГ с сетью; 
– нагружение РЭГ на специальное нагрузочное устройство. 
Прямое подключение генератора к сети хотя и обеспечивает энергосберегаю-
щий режим работы, но с точки зрения диагностики не всегда эффективно, поскольку 
в этом случае можно получить только статические U-образные и угловые характери-
стики и по ним лишь косвенно оценивать работу систем управления и функциониро-
вание элементов резервного электрогенератора. При этом для получения U-образных 
характеристик необходимо вмешательство в систему управления генератора и при-
водного двигателя, что не всегда возможно (многие производители не допускают та-
кое вмешательство). Кроме того, сеть, в сравнении с испытуемым генератором, яв-
ляется источником большой мощности с постоянными параметрами напряжения  
